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La presente invention concerne une table cooperation, du type com- 
portant au moins trois elements mobiles les uns par rapport aux autres, et au 
moins deux actionneurs commandant chacun le deplacement de deux ele- 
ments I'un par rapport a I'autre, la table comportant en outre des moyens de 
pilotage de chaque actionneur et des moyens de detection d'un risque de 
collision d'un element mobile de la table d'operation avec un obstacle lors de 
rexecution d'une demande de deplacement d'un premier actionneur. 

Dans les tables d'operatipns chirurgicales modernes, chaque element 
mobile est commande par un actionneur motorise, notamment electrique, 
permettant au chirurgien ou a un operateur de deplacer sans effort I'element 
commande. 

Du fait de la multiplication des elements mobiles les uns par rapport 
aux autres et done de la multiplication des configurations possibles de la 
table, de nombreux risques de collision des elements entre eux peuvent sur- 
venir. De meme, les elements d'extremite peuvent heurter des obstacles 
presents dans le bloc operatoire, et notamment le sol. 

Lorsqu'une telle collision survient, ou immediatement avant celle-ci, le 
mouvement de la table d'operation commande par I'utilisateur est interrp'm- 
pu. L'arret de la manoeuvre est souvent pergu par I'utilisateur comme un 
dysfonctionnement de la table d'operation. En outre, un tel arret est difficile a 
interpreter par I'utilisateur qui se trouve desempare face a une demande de 
deplacement qu'il souhaite executer et qu'il ne peut pas mettre en oeuvre 
pour des raisons mecaniques qu'il ne pergoit pas toujours. 

Apres un arret involontaire d'une manoeuvre, Tutilisateur agit souvent 
aveuglement sur les autres commandes mises a sa disposition, sans toute- 
fois pour autant pouvoir effectuer ulterieurement a coup sur la manoeuvre 
qu'il souhaitait effectuer initialement. 

L'invention a pour but de proposer une table d'operation permettant 
d'eviter Pembarras de I'utilisateur lorsqu'une collision intervient ou risque de 
survenir entre un element de la table et un obstacle present au voisinage et 
notamment le sol, ou lorsque deux elements mobiles de la table risquent 
d'entrer en collision. 



A cet effet, ('invention a pour objet une table d'operation, du type pre- 
cite, caracterisee en ce qu'elle comporte des moyens de determination d'un 
ordre correctif de commande d'un second actionneur different du premier 
actionneur, lors de la detection d'un risque de collision, I'execution de I'ordre 
correctif de commande par le second actionneur faisant cesser le risque de 
collision detecte, lors d'une execution ulterieure de la demande de deface- 
ment du premier actionneur, et des moyens de mise a disposition de I'utiii- 
sateur de cet ordre correctif de commande. 

Suivant des modes particuliers de realisation, la table comporte Tune 
ou plusieurs des caracteristiques suivantes : 

- lesdits moyens de mise a disposition de I'ordre correctif de com- 
mande component des moyens d'affichage de I'actionneur a commander, et 
du sens de commande de I'actionneur ; 

- il comporte des moyens d'arret du premier actionneur lors de la de- 
tection d'un risque de collision de ['element mobile de la table d'operation 
avec un obstacle ; 

- lesdits moyens de detection d'un risque de collision d'un element 
mobile de la table d'operation avec un obstacle comportent des moyens de 
determination de valeurs de la position courante des elements mobiles de la 
table ; 

- lesdits moyens de detection comportent des moyens de comparai- 
son des valeurs de la position courante des elements de la table avec des 
valeurs limites predeterminees ; 

- lesdits moyens de detection comportent des moyens de stockage 
des valeurs limites predeterminees ; 

- lesdits moyens de detection comportent des moyens de calcul de 
valeurs limites predeterminees en fonction des valeurs de la position cou- 
rante des autres elements de la table ; et 

- elle comporte des moyens de detection d'un arret involontaire d'ele- 
ment mobile en deplacement. 

L'invention sera mieux comprise a la lecture de la description qui va 
suivre, donnee uniquement a titre d'exemple et faite en se referant aux des- 
sins, sur lesquels : 



- la figure 1 est une vue en perspective cPune table d'operation selon 
I'invention ; 

- la figure 2 est une vue schematique des moyens d'actionnement de 
la table ; . ... 

- la figure 3 est une vue en elevation d'un organe de commande de la 

table ; 

- la figure 4 est une vue en perspective partielle a echelle agrandie du 
dispositif de guidage en translation du plateau de la table ; 

- la figure 5 est un organigramme explicitant une routine de fonction- 
nement de la table ; et 

- les figures 6A, 6B, 6C, 6D, 6E, 6F et 6G sont des vues en elevation 
schematique de la table illustrant des cas de collision des elements mobiles 
de la table entre eux ou d'un element mobile de la table avec le sol. 

La table d'operation 10 representee a la figure 1 comprend une em- 
base 12, un pilier ou colonne 14 et un plateau 16 de support du patient. Le 
plateau est constitue d'un ensemble d'elements articules les uns par rapport 
aux autres permettant de deformer la surface sur laquelle repose le patient. 

Chacun des elements mobiles de la table est associe a au moinslun 
actionneur et un capteur, tel qu'un potentiometre, permettant de determiner 
la position de I'actionneur, et ainsi d'en deduire la position courante de ('ele- 
ment commande par rapport a I'element par rapport auquel il est mobile. 

Pour chaque element mobile, I'actionneur associe est designe par le 
meme numero de reference que ('element, suivi de la lettre A, et le capteur 
est designe par le meme numero de reference que I'element, suivi de la let- 
tre B. 

Les actionneurs et les capteurs n'apparaissent pas sur la figure 1. 
Ceux-ci sont seulement representes schematiquement sur la figure 2. L'im- 
plantation des capteurs et des actionneurs dans la table d'operation est a la 
portee de I'homme du metier. 

Chaque actionneur peut etre commande depuis deux touches specifi- 
ques prevues sur un organe 18 de commande de la table, represents seul a 
plus grande echelle sur la figure 3. 



Sur cet organe de commande, deux boutons de commande sont pre- 
vus pour commander chaque actionneur dans deux sens opposes. Pour 
chaque actionneur, les deux boutons associes aux sens opposes sont desi- 
gnes par le meme numero de reference que ('element de la table comman- 
de, suivi des lettres C et D. 

La colonne 14 est deplacable par rapport a I'embase 12 afin de per- 
mettre le reglage de la hauteur du plateau 16 de support du patient. A cet 
effet, elle comporte un actionneur 14A dispose entre I'embase 12 et le pla- 
teau 16. Cet actionneur est associe a un capteur de position 14B. L'action- 
neur est commande a partir des touches 14C et 14D de I'organe de com- 
mande 18. 

L'ensemble du plateau 16 est monte deplacable a coulissement par 
rapport a la colonne 14 suivant une direction transversale a I'axe du pilier. A 
cet effet, des moyens de guidage et de motorisation du plateau par rapport 
au sommet du pilier sont prevus. Ceux-ci sont represents a plus grande 
echelle sur la figure 4. 

Us component, de chaque cote du plateau 16, un premier rail inferieur 
20, sensiblement horizontal, fixe a une extremite superieure de la colonne 
14 par deux traverses 22. lis comprennent egalement un second rail supe- 
rieur 24 sensiblement horizontal dispose au-dessus du rail inferieur 12 et 
parallele a celui-ci. Le rail superieur 24 est solidaire d'un longeron 26 du 
plateau et est deplagable en translation avec ce dernier par rapport au pre- 
mier rail inferieur fixe 20. 

Pour chacune des deux paires de rails 20, 24, un chariot 28 est 
monte librement coulissant horizontalement sur le rail inferieur fixe 20 d'une 
extremite a I'autre de ce dernier. Le rail superieur 24 est monte sur le chariot 
28 et peut coulisser horizontalement par rapport a celui-ci. 

La table d'operations 10 est munie d'un actionneur note 16A d'entrai- 
nement en translation de ('ensemble du plateau 16 par rapport a la colonne 
14. Cet actionneur assure le deplacement en translation de chaque rail su- 
perieur 24 par rapport au rail inferieur fixe 20 associe. 

Dans le mode de realisation envisage, I'actionneur 16A est rotatif 
Son corps est solidarise'a une extremite du rail inferieur fixe 20. Son pignon 



de sortie est relie par une chaine a un pignon d'un arbre rotatif dispose dans 
la partie mediane du rail 20. Cet arbre s'etend perpendiculairement aux rails 
20 et 24. A son autre extremite, I'arbre rotatif comporte un pignon engrenant 
une cremaillere s'etendant suivant toute la longueur du rail 24, la cremaillere 
etant portee par la face interieure du rail 24. 

Avec un agencement tel que decrit ci-dessous, le rail superieur 24 
peut etre deplace d'un bout a I'autre du rail inferieur 20 et peut, dans ses 
positions extremes, s'etendre en porte-a-faux au-dela du rail inferieur 20, 
permettant ainsi une tres grande amplitude de deplacement du plateau 16. 

L'actionneur 16A est equipe d'un capteur de position 16B et est com- 
mande depuis deux touches 16C et 16D de I'organe de commande permet- 
tant, respectivement, le deplacement du plateau vers la tete du patient 
(avance), et vers les pieds de celui-ci (recul), lorsqu'un patient est allonge 
sur la table. 

Le plateau 16 comporte, dans sa partie mediane, une assise 30 por- 
tee par les longerons 26. Un actionneur 30A est dispose entre I'assise et le 
sommet de la colonne 14 afin de permettre la commande du basculement du 
plateau 16 par rapport a I'axe de la colonne et ce autour d'un axe s'etendant 
generalement transversalement a I'axe longitudinal du plateau 16. 

L'actionneur 30A est associe a un capteur de position 30B et est 
commande par deux boutons 30C et 30D de I'organe de commande 18, ces 
boutons correspondant respectivement a un basculement du patient tete 
vers le bas (declive) ou, au contraire, a un relevage du patient la tete vers le 
haut (proclive). 

Un dossier 32 est articule a une extremite de I'assise 30. Un action- 
neur 32A est dispose entre le dossier et I'assise pour permettre le deplace- 
ment angulaire de I'assise sous la commande de deux boutons 32C et 32D 
de I'organe de commande, ceux-ci etant respectivement associes a une 
montee et a une descente de ('assise. 

Un capteur 32B de position est en outre associee a l'actionneur 32A 
afin de determiner la position du dossier par rapport a I'assise. 

L'extremite libre du dossier est prolongee par un appui-tete amovible 

33. 



Lass.se 30 presen.e, a son extremlte, dans ,a region de liaison au 
doss,er 32, un support ou billot mobile 34 deplacable entre une position es- 
camo.ee dans le plan general de I'assise 30 et une position deployee dans 
laquelle il fait saillie par rapport au plan general de .'assise 30 

Le billot 34 est destine a agir sur les reins du patient pour repousser 
ceux-ci £ I'ecart du dossier 32. 

Le billot 34 es, command* par un actionneur 34A dispose entre oe 

zrrzT: 3a cet actionneur es> c —«* ^ ^ *»*». 

34C e. 34D de lorgane de commande permettant respec.ivement le de- 
ployment ou 1'escamo.age du billot 34. L'ac.ionneur est associe a un cap 
teur de position 34B. 

Une jambiere 36 est articulee a I'autre extremlte de I'assise 30 Elle 
est commandee par un actionneur 36A dispose entre la jambiere 36 et fas 
s.se 30. Cet actionneur es. associe a un cap.eur de position 36B. II peu. etre 
deplace sous la commande des touches 36C et 36D de ,'organe de com 
mande, ces touches etan, associees respectivemen, a ,a mon.ee e, a la 
descente de la jambiere. 

Enfin, un dernier actionneur est interpose entre le plateau 16 et Pex- 
tremite superieure de ,a colonne 14 afin de permettre une inclinaison la.erale 
a dro„e e. a gauche de I'assise e, done du pla.eau 16 autour de son axe 
on g , t ud,na,. L'ac.ionneur 38A perme, ainsi une inclinaison de ,'ensemble du 
Plateau. Ce, actionneur es, note 38A e, ne respec.e pas la convention de 
no.a„o„ puisqu'i, consti.ue un second actionneur agissan, sur ,e plateau 16 
Alors gue I'aCionneur 30A assure un basculement de I'assise et de 
ensemble du plateau 16 aulour d'un axe transversa, du p.a.eau, I'aCionneur 
38A assure une inclinaison laterals de I'assise e. de ,'ensemble du plateau 
au.our d'un axe longi.udina. au p.a.eau. L'ac.ionneur 38A es. associe a un 
capteur de position 38B et es, commande par deux touches 38C e, 38D de 
lorgane de commande ,8 assuran, une inclinaison laterale, respectivemen, 
vers la gauche el vers la droile. 

■a four^T" ^ C ° mmande * 13 taWe *~* S *-'™, sur 
figure 2. I, comports une unite centrale de traitemen. d'informations 50 a 



laquelle est relie I'organe de commande 18, par une liaison de transfer! 
d'informations bidirectionnelle. 

En outre, ('unite centrale de traitement d'informations 50 est reliee a 
une interface de commande 52 a laquelle est connecte chacun des action- 
neurs 14A, 16A, 30A, 32A, 34A, 36A et 38A. L'interface de commande 52 
est adaptee pour foumir des courants d'alimentation aux actionneurs en 
fonction d'informations de commande regues de l'unite centrale de traite- 
ment d'informations. En particulier, l'interface de commande est adaptee 
pour commander, dans un sens ou dans I'autre, chacun des actionneurs en 
fonction des informations regues de I'unite centrale 50 et ce pendant une 
duree correspondant a la course de deplacement souhaitee pour ['element 
commande par I'actionneur correspondant. 

De meme, I'unite centrale de traitement d'informations 50 est reliee a 
une interface de lecture 54 a laquelle est connecte chacun des capteurs 
14B, 16B, 30B, 32B, 34B, 36B et 38B associes aux actionneurs. Cette in- 
terface de lecture est adaptee pour recevoir en continu des valeurs de posi- 
tion courante de chacun des elements de la table d'operation et pour adres- 
ser ceux-ci a I'unite centrale de traitement d'informations 50. 

L'unite centrale de traitement d'informations 50 est egalement con- 
nectee a des moyens 56 de stockage d'un ensemble de programmes et de 
routines mis en oeuvre pour le fonctionnement de la table ainsi qu'a des 
moyens 58 de stockage d'un ensemble de donnees relatives a la structure 
de la table et a des lois de commande particulieres de celle-ci. 

En outre, l'unite centrale de traitement d'informations 50 comporte des 
moyens 59 de stockage de messages de defauts de fonctionnement pro- 
duits lors du fonctionnement de la table d'operations. 

L'organe de commande 18, represents a plus grande echelle sur la 
figure 3, comporte, outre les boutons de commande decrits precedemment, 
un ensemble de boutons de commande permettant de verrouiller le fonc- 
tionnement de la table ou encore de proceder a Tarret de ('alimentation de 
celle-ci. 
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Chacun des boutons de commande est avantageusement retro- 
eclaire pour faciliter son identification et la manipulation de I'organe de 
commande. 

Dans sa partie superieure, I'organe de commande 18 comporte un 
ecran d'affichage 60 sur lequel figure une representation schematique de la 
table, chacun des elements mobiles de la table etant associe a un afficheur 
propre sur lequel est affichee en permanence une valeur representative de 
la position de I'element considere. L'ecran d'affichage 60 est avantageuse- 
ment retro-eclaire pour une meilleure lisibilite. 

En outre, I'organe de commande comporte, selon I'invention, des 
moyens 62 permettant de mettre a disposition de I'utilisateur un ordre cor- 
rectif de commande propre a faire cesser une situation ou existe un risque 
de collision d'un element lors d'une commande particuliere appliquee a la 
table d'operation. 

Les moyens 62 de mise a disposition de I'ordre correctif de com- 
mande comportent, par exemple, un afficheur permettant I'affichage d'une 
ligne de texte, sur laquelle est precise, notamment, I'element a deplacer, et 
le sens de deplacement de I'element, afin de faire cesser la situation de col- 
lision potentielle. 

En outre, I'organe de commande 18 comporte une alarme 64 telle 
qu'un voyant lumineux et/ou un transducteur d'emission sonore permettant 
d'attirer ('attention de I'utilisateur lorsqu'un risque de collision survient et que 
la demande de deplacement en cours d'execution est stoppee. 

Les informations affichees sur le dispositif d'affichage 60, et en parti- 
culier sur I'afficheur 62, sont issues de ('unite centrale de traitement defor- 
mations 50. Les valeurs presentees sur les afficheurs individuels associes a 
chaque element mobile de- la table sont adressees par I'unite centrale de 
traitement d'informations 50 recueillant ces informations aupres de I'interface 
de lecture 54 a laquelle est relie chacun des capteurs. 

Le message reproduit sur I'afficheur 62 est adresse par I'unite cen- 
trale de traitement d'informations 50 lors de la mise en ceuvre de la routine, 
dont I'algorithme est illustre sur la figure 5. 



All repos, I'unite centrale de traitement d'informations 50 attend, a 
I'etape 70, la reception d'une demande de deplacement. Pour cela, elle 
scrute ('ensemble des touches de I'organe de commande 18. Tant qu'au- 
cune touche n'est enfoncee, I'etape 70 est mise en oeuvre en continu. 

Des que Tune des touches est enfoncee, la routine verifie, a I'etape 
72,- si le deplacement demande est possible sans qu'il existe un risque de 
collision pour un element mobile de la table. A cet effet, la position de I'ele- 
ment dont le deplacement est demande est comparee a une valeur limite. 

Suivant un premier mode de realisation de I'invention, les valeurs li- 
mites, pour chaque actionneur, sont memorisees dans les moyens de stock- 
age 58. 

Suivant un deuxieme mode de realisation de ['invention, les valeurs 
limites, pour chaque actionneur, sont calculees en fonction des positions des 
autres elements mobiles du siege. Les valeurs limites sont calculees a partir 
de lois memorisees dans les moyens de stockage 58. Des exemples de tel- 
les lois sont donnes dans la suite de la description. Ces lois sont adaptees 
pour permettre de determiner si le deplacement demande par I'utilisateur est 
possible sans qu'il en resulte une collision soit entre deux elements de la 
table, soit entre un element de la table et un obstacle environnant tel que le 
sol. 

Une telle loi peut prendre la forme d'une inequation devant etre veri- 
fiee par la valeur de position courante de ('element mobile considere, cette 
inequation dependant de parametres formes par les valeurs de positions 
courantes des autres elements mobiles. 

Si, a I'etape 72, le deplacement n'est pas possible, la valeur de posi- 
tion mesuree ne satisfaisant pas aux criteres rendant possible le deplace- 
ment, le voyant lumineux 64 est allume, a I'etape 73, pour avertir I'utilisateur 
que le deplacement demande ne peut etre execute. Aucune commande des 
actionneurs n'est done faite. 

L'etape 74 est ensuite mise en oeuvre au cours de laquelle ('unite 
centrale de traitement d'informations 50 determine un ordre correctif de 
commande d'un autre element de la table, afin de permettre, apres depla- 
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cement de cet autre element de la table, que le deplacement initialement 
demande par I'utilisateur puisse etre mis en ceuvre sans risque de collision. 

Cet ordre correctif de commande est recueilli dans les moyens de 
stockage 58 en fonction de la demande initiate de deplacement formulee par 
i'utilisateur. 

Des exemples de tels ordres correctifs de commande sont donnes 
dans la suite de la description. Ces ordres correctifs de commande ont pour 
but de faire cesser le risque de collision lors de la mise en ceuvre du depla- 
cement initial demande par I'utilisateur. Ainsi, ces ordres correctifs de com- 
mande ont pour but de modifier la configuration de la table afin de faire ces- 
ser I'impossibilite resultant de la non satisfaction du critere lors du test ef- 
fectue a I'etape 72. 

L'ordre correctif de deplacement determine a I'etape 74 est mis a la 
disposition de I'utilisateur, a I'etape 76, par affichage sur I'afficheur 62. 

L'ordre correctif mis a la disposition de I'utilisateur comprend une 
-dentification de I'actionneur a mettre en action ou de Felement de la table a 
deplacer, ainsi qu'une identification de son sens de deplacement. 

En d'autres termes, le message fourni sur I'afficheur 62 permet a I'uti- 
lisateur de determiner la touche de I'organe de commande 18 qu'il doit en- 
foncer pcur faire cesser le risque de collision detecte en cas de mouvement 
de la table, conformement a sa demande de deplacement initiate. 

A Tissue de I'etape 76, le test effectue a I'etape 70 est a nouveau mis 
en ceuvre afin de permettre a I'utilisateur d'effectuer une autre demande de 
deplacement de la table a partirde I'organe de commande 18. 

En particulier, I'utilisateur est incite a tenir compte de l'ordre correctif 
de commande affiche sur I'afficheur 62 et a mettre en ceuvre celui-ci en ap- 
puyant sur la touche correspondante afin de deplacer ('element designe et 
ce suivant la direction donnee dans l'ordre correctif. 

Apres mise en ceuvre de l'ordre correctif, le deplacement initialement 
demande par I'utilisateur peut etre execute. 

Si, a I'etape 72, le deplacement demande est juge possible par I'unite 
de traitement d'informations 50, I'actionneur correspondant est pilot* a 
I'etape 78, depuis ('interface 52. Lors du deplacement de I'actionneur le test 
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effectue a I'etape 80 est mis en ceuvre en boucle afin de verifier si ie empla- 
cement est toujours possible sans risque de collision pour les differents ele- 
ments de la table. 

Des qu'un risque de collision est detecte, I'arret de I'actionneur est 
commande a I'etape 82 et les etapes 73 a 76 sont a nouveau mises en ceu- 
vre. En particulier, un ordre correctif de commande est affiche sur I'afficheur 
62 afin de fournir a I'utilisateur une indication d'une nouvelle demande de 
deplacement de la table qui, apres mise en ceuvre, doit permettre que la 
demande initiale de deplacements puisse etre poursuivie. 

Tant que le deplacement est possible, le test effectue a I'etape 84 ve- 
rifie si la demande de deplacement est toujours valide, a savoir si I'utilisateur 
enfonce toujours le bouton correspondant a la commande d'un actionneur. 
Tant que la demande est toujours valide, les etapes 80 et 84 sont mises en 
oeuvre en boucle. 

Des que la demande de deplacement n'est plus valide, e'est-a-dire 
que I'utilisateur relache le bouchon de commande qu'il maintenait enfonce, 
I'arret de I'actionneur est commande a I'etape 86, apres quoi le test effectue 
a I'etape 70 est a nouveau mis en ceuvre en boucle jusqu'a une nouvelle 
demande de deplacement de la table. 

On comprend qu'avec la mise en oeuvre d'une telle routine, I'utilisa- 
teur n'est plus desempare lorsque, lors d'une demande de deplacement par 
appui sur une touche, aucun mouvement de la table ne se produit, ou que 
ce mouvement ne s'effectue que temporairement et s'interrompt alors que 
I'utilisateur n'a pas relache la touche de commande correspondante. 

En effet, lorsqu'un tel arret de I'actionneur ou un refus de declenche- 
ment de I'actionneur survient, du fait de la detection d'un risque de collision 
d'un element de la table, I'utilisateur en est immediatement informe par une 
alarme et un ordre correctif de commande est mis a sa disposition par affi- 
chage sur I'afficheur 62, cet ordre correctif etant tel que s'il est mis en ceu- 
vre, la demande de deplacement initialement soliicite pourra etre mise en 
ceuvre. 
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Dans le tableau qui suit sont donnes des exemples d'ordres corrects 
de commande avec Indication de demandes de deplacement rendues im- 
poss.bles et ['indication du message mis a la disposition de I'utilisateur 

Dans le tableau qui suit, la premiere colonne indique la commande 
pour laque.le un risque de collision peut se produire. Le numero du bouton 
de I'organe de commande 18 assurant ce deplacement est rappele entre 
parentheses. 

La seconde colonne indique la figure sur laqueile est illustree la table 
d'operation dans une position ou une collision peut se produire lors de la 
m<se en oeuvre de la commande indiquee dans la premiere colonne. 

La troisieme colonne rappelle les elements pouvant entrer en collision 
les uns avec les autres. 

Les quatrieme, cinquieme et sixieme colonnes detaillent chacune une 
cond,tion elemental susceptible de provoquer une collision, ces conditions 
portant sur les valeurs de position courante de chacun des actionneurs four- 
nies par les capteurs places sur la table d'operations. 

Suivant le cas, lorsque les deux ou trois conditions sont verifiees 
alors I'arret de I'actionneur en mouvement est declenche et un message ap- 
para.t sur I'afficheur pour indiquer a I'utilisateur un ordre correctif de com- 
mande pouvant etre mis en oeuvre. 

Ainsi, Tespace de mouvement de la table d'operation est decoupe en 
situations distinctes par des conditions. 

La septieme colonne donne I'ordre correctif de commande mis a la 
d.sposition de I'utilisateur par son affichage sur I'afficheur 62. II est indique 
entre parentheses, ,e bouton de I'organe de commande qui doit etre enfonce 
pour que cet ordre correctif de commande soft applique. 

La huitieme colonne indique le message de defaut de fonctionnement 
enreg,stre dans les moyens de stockage 59 lors de la detection d'un risque 
de collision ou d'une collision. 

Dans le tableau qui suit, les variables suivantes sont utilisees. 
h - deplacement en hauteur de la colonne, 
t = translation du plateau, 
d° = angle de la jambiere, 
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b° = angle du. dossier, 

l°= angle d'inclinaison laterale, 

k = hauteur du billot. 

F1 a F6 sont des fonctions geometriques et arithmetiques dependantes de 
la cinematique de la table d'operations. 

C1 a C6 sont des constantes caracteristiques de la geometrie de la table 
d'operations et servent de base aux comparaisons. 
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Dans !e premier cas illustre sur la figure 6A, le plateau 16 de la table 
est largement deporte vers les pieds du patient. Dans ce cas, la descente 
du dossier 32, par action sur le bouton 32D, est limitee ou interdite, du fait 
du risque pour la face arriere du dossier 32 de heurter I'extremite du rail 20, 
comme indique par la fleche F6A sur cette figure. 

Lors de I'arret de la descente du dossier, des que les conditions indi- 
quees dans la seizieme ligne du tableau sont satisfaites, ford re correctif de 
commande "deplacement plateau vers la tete" est affiche sur I'afficheur 62. 
Cet ordre incite I'utilisateur de la table a deplacer le plateau par appui sur la 
touche 16C, afin d'ecarter le dossier du rail 20, et ainsi permettre ulterieure- 
ment une descente plus importante du dossier. 

Dans le cas suivant illustre egalement sur la figure 6A, on suppose 
que le plateau n'est pas completement deplace vers les pieds et que le dos- 
sier est deja largement rabattu vers le bas. La commande de deplacement 
du plateau vers les pieds fait naitre un risque de heurt de I'extremite du rail 
20 par le dossier 32. Le deplacement du plateau vers les pieds se trouve 
interrompu des que les conditions indiquees a la septieme ligne du tableau 
sont satisfaites. Lors du refus de satisfaire la demande de deplacement de 
I'utilisateur visant a deplacer davantage le plateau vers les pieds, le mes- 
sage "relevage dossier" apparaTt sur I'afficheur 62. 

Dans le cas ou le plateau 16 est largement deplace vers la tete du 
patient, comme illustre sur la figure 6B, la demande de deplacement visant a 
abaisser la jambiere 36 n'est satisfaite que jusqu'a ce que les conditions in- 
diquees a la douzieme ligne du tableau soient verifiees. En effet, et comme 
indique par la fleche F6B, un risque de collision entre la jambiere 36 et le rail 
inferieur 20 existe. Des que cette condition est verifiee, le mouvement vers 
le bas de la jambiere 36 est interdit ou interrompu et le message "deplace- 
ment plateau vers les pieds' 1 apparaTt sur I'afficheur 62. 

De meme, lorsque la jambiere 36, comme illustre sur la figure 6B, est 
largement abaissee, la demande de deplacement du plateau 16 visant a 
mouvoir celui-ci vers la tete est interdite ou interrompue des que les condi- 
tions indiquees a la quatrieme ligne du tableau sont satisfaites. En effet, un 
risque de collision entre la jambiere 36 et le rail inferieur 20 existe. Lors de 
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I'arret du dep.acement du plateau 16, le message "re.evage jambiere" est 
affiche. 

Lorsque le plateau 16 est largement bascule du cote de la tete du pa- 
tient, comme illustre sur la figure 6C, la demande de descente du dossier 32 
est interdite ou interrompue, pour eviter que son extremite equipee du re- 
pose-tete 33 ne vienne heurter le sol, comme indique par la fleche F6C Des 
que les conditions indiquees a la quinzieme ligne du tableau sont satisfaites 
le deplacement vers le bas du dossier 32 est interdit et le message "inclinai- 
son plateau cote pieds" est affiche. 

D'autres conditions de collisions possibles entre la tetiere et le sol 
comme illustre sur la figure 6C, sont exposees dans le tableau 1 aux liqnes 
3, 18et25. 

Comme illustre sur la figure 6D, lorsque le plateau 16 est largement 
-ncline vers les pieds, le basculement vers le bas de la jambiere 36 est inter- 
d«t des que les conditions indiquees a la onzieme ligne du tableau sont veri- 
fies et le message "relevage colonne" est affiche. En effet, un risque de voir 
I'extremite de la jambiere 36 heurter le so. existe, comme indique par la fie- 
che' F6D. 

Dans la meme situation illustree sur la figure 6D, lorsque la jambiere 
36 est largement repliee vers le bas, Pindinalson plus avant du plateau vers 
les p,eds (proclive) est interdite pour eviter un choc de la jambiere centre le 
sol, comme indique par la fleche F6D. Cette interdiction est mise en ceuvre 
des que les conditions indiquees a la dix-neuvieme ligne du tableau sont 
verifiees et le message "relevage colonne" est affiche. 

Des cas de collisions possibles tels qu'illustres sur la figure 6D sont 
explicites aux deuxieme, neuvieme et vingt-deuxieme lignes du tableau 
Pour chaque cas, le message affiche est donne dans la septieme colonne 

Lorsque la jambiere 36 est repliee vers le bas, comme illustre sur la 
figure 6E, la demande visant a reduire la hauteur de la colonne 14 est inter 
d,te des que les conditions indiquees a la premiere colonne du tableau sont 
sat.sfa.tes et le message "relevage jambiere" est affiche. En effet un risque 
de choc existe, comme illustre par la fleche F6E, de voir I'extremite de la 
jambiere heurter le sol. 
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De meme, dans cette meme situation illustree sur la figure 6E, lors- 
que le plateau 16 de la table est deja a un niveau relativement bas, le depla- 
cement vers le bas de la jambiere 36 est limite des que les conditions indi- 
quees a la dixieme colonne du tableau sont verifiees, afin d'eviter que Tex- 
tremite de la jambiere ne vienne heurter le sol. Lorsque la demande de de- 
placement de la jambiere ne peut etre satisfaite, le message "relevage de la 
colonne" est affiche. 

D'autres cas de collisions potentielles et des messages affiches alors 
sur I'ecran dans un cas correspondant a celui de la figure 6E sont explicites 
dans le tableau aux cinquieme, huitieme, vingtieme et vingt-troisieme lignes. 

Comme illustre sur la figure 6F, lorsque la jambiere 36 est largement 
rabattue, un risque de voir celle-ci heurter la colonne 14 existe, comme indi- 
que par la fleche F6F. 

Ainsi, comme envisage a la sixieme ligne du tableau, lors d'une de- 
mande de translation du plateau vers la tete, la commande est interrompue 
des que les conditions indiquees a la sixieme ligne sont verifiees. Le mes- 
sage "relevage jambiere" est alors affiche. 

D'autres conditions de heurts potentiels entre I'extremite de la jam- 
biere et la colonne sont explicitees aux treizieme, vingt et unieme et vingt- 
quatrieme lignes du tableau. 

Enfin, et comme illustre sur la figure 6G, lorsque le billot 34 fait saillie 
par rapport a I'assise 30, la commande "montee dossier" doit etre limitee afin 
d'eviter un choc entre le dossier et le billot, comme indique par la fleche 
F6G. 

Ainsi, comme indique a la quatorzieme ligne du tableau, lorsque les 
conditions indiquees dans cette ligne sont verifiees, la montee du dossier est 
interrompue et le message "abaissement billot" est affiche. 

Bien entendu, les cas de collision potentielle et les solutions appor- 
tees figurant dans le tableau qui precede ne sont que des exemples et les 
autres cas de collision sont egalement traites par mis en oeuvre de la routine 
exposee sur la figure 5. 
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Par ailleurs, I'unite centrale de traitement deformations 50 est adap- 
tee pour determiner la collision de tout element mobile de ia table lors de 
son mouvement avec un objet dispose sur la trajectoire de ('element mobile. 

A cet effet, lors de chaque deplacement d'un element mobile de la 
table, I'unite centrale de traitement deformations suit revolution de la valeur 
fournie par le capteur associe a I'actionneur agissant sur ('element mobile Si 
un objet dispose sur le trajet de I'element mobile provoque I'arret de I'action- 
neur, meme momentane, I'unite centrale de traitement d'informations detecte 
cet arret du fait de la non-evolution temporelle de la valeur fournie par le 
capteur associe a I'actionneur. La commande de I'actionneur est immedia- 
tement interrompue et un message "arret anormal" est adresse a I'utilisateur 
par affichage sur I'afficheur 62. 

L'utilisateur ainsi informe peut alors verifier si un objet entrave effecti- 
vement le deplacement de Telement mobile. 
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REVENDICATIONS 

1.- Table d'operation (10) comportant au rnoins trois elements mobiles 
(12, 14, 16, 30, 32, 34, 36) les uns par rapport aux autres, et au moins deux 
actionneurs (14A, 16A, 30A, 32A, 34A, 36A, 38A) commandant chacun le 
deplacement de deux elements Tun par rapport a I'autre, la table comportant 
en outre des moyens (50, 52) de pilotage de chaque actionneur et des 
moyens (14B, 16B, 30B, 32B, 34B, 36B, 38B, 50, 54) de detection d'un ris- 
que de collision d'un element mobile de la table d'operation avec un obstacle 
lors de ('execution d'une demande de deplacement d'un premier actionneur, 
caracterisee en ce qu'elle comporte des moyens (50) de determination d'un 
ordre correctif de commande d'un second actionneur different du premier 
actionneur, lors de la detection d'un risque de collision, ('execution de I'ordre 
correctif de commande par le second actionneur faisant cesser le risque de 
collision detecte, lors d'une execution ulterieure de la demande de deplace- 
ment du premier actionneur, et des moyens (62) de mise a disposition de 
I'utilisateur de cet ordre correctif de commande. 

2- Table selon la revendication 1, caracterisee en ce que lesdits 
moyens de mise a disposition de I'ordre correctif de commande comportent 
des moyens (62) d'affichage de ('actionneur a commander, et du sens "de 
commande de I'actionneur. 

3. - Table selon la revendication 1 ou 2, caracterisee en ce qu'il com- 
porte des moyens (50, 52) d'arret du premier actionneur lors de la detection 
d'un risque de collision de ('element mobile de la table d'operation avec un 
obstacle. 

4. - Table selon Tune quelconque des revendications precedentes, 
caracterisee en ce que lesdits moyens de detection d'un risque de collision 
d'un element mobile de la table d'operation avec un obstacle comportent des 
moyens (14B, 16B, 30B, 32B, 34B, 36B, 38B) de determination de valeurs 
de la position courante des elements mobiles de la table. 

5. - Table selon la revendication 4, caracterisee en ce que lesdits 
moyens de detection comportent des moyens (50) de comparaison des va- 
leurs de la position courante des elements de la table avec des valeurs limi- 
tes predetermines. 
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6. - Table selon la revendication 5, caracterisee en ce que lesdits 
moyens de detection component des moyens (58) de stockage des valeurs 
limites predeterminees. 

7. - Table selon la revendication 5, caracterisee en ce que lesdits 
moyens de detection comportent des moyens de calcul de valeurs limites 
predeterminees en fonction des valeurs de la position courante des autres 
elements de la table. 

8. - Table selon I'une quelconque des revendications precedentes ca- 
racterisee en ce qu'elle comporte des moyens (50) de detection d'un arret 
mvolontaire d'element mobile en deplacement. 
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Defective images within this document are accurate representations of the original 
documents submitted by the applicant. 
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□ BLACK BORDERS 

□ IMAGE CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

□ FADED TEXT OR DRAWING 



□ SKEWED/SLANTED IMAGES 

□ COLOR OR BLACK AND WHITE PHOTOGRAPHS 

□ GRAY SCALE DOCUMENTS 
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As rescanning these documents will not correct the image 
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